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ABSTRAK 
 
Penyandang tunanetra sangat mengandalkan indra peraba dan indra pendengaran sebagai 
penuntun arah gerak jalan. Tongkat adalah salah satu alat bantu yang digunakan oleh 
penyadang tunanetra akan tetapi penggunaanya masih sangat terbatas untuk memenuhi 
kebutuhan penyandang tunanetra Skripsi mengem- bangkan dan membuat alat bantu Tongkat 
Tunanetra yang lebih efektif mampu membaca dari banyak arah secara otomatis. Cara kerja 
Tongkat Navigasi Tunanetra pada arah depan berdasarkan sensor depan dibawah 90 cm (0 
– 90 cm) buzzer dan motor vibrasi HIGH (ON) dengan durasi 2.0 detik. Dan jika sensor 
depan membaca penghalang diatas 90 cm (90 – 400 cm) maka buzzer dan motor vibrasi akan 
LOW (OFF). Pada arah kanan berdasarkan sensor bagian kanan dibawah 60 cm (0 – 60 cm) 
buzzer dan motor vibrasi HIGH (ON) dengan durasi 1.0 detik. Dan jika sensor kanan 
membaca peghalang diatas 60 cm (60 – 400 cm) buzzer dan motor vibrasi akan LOW (OFF). 
Pada arah kiri berdasarkan sensor bagian kiri menentukan jika ada penghalang dibawah 60 
cm (0 – 60 cm) buzzer dan motor vibrasi HIGH (ON) dengan durasi 0.6 detik. Dan jika 
sensor depan membaca peghalang 60 diatas cm (60 – 400 cm) buzzer dan motor vibrasi akan 
LOW (OFF). Durasi nyala buzzer dan motor vibrasi berbeda-beda agar mempermudah 
pengguna memahami arah adanya halangan dari depan, kanan, dan kiri. Dari hasil 
perancangan  dan percobaan yang dilakukan pembuatan prototipe Tongkat Navigasi 
Tunanetra ini telah bekerja sesuai yang diinginkan dengan harapan agar bisa berguna 
membantu penyandang tunanetra untuk beraktifitas. Dari 10 kali percobaan yang dilakukan 
pada protitipe Tongkat Navigasi Tunanetra telah bekerja sesuai dengan jarak yang 
ditentukan dan mendapatkan hasil 100% benar tidak ada eror. 
 
Kata kunci : ArduinoUno, HCSR04, Tongkat Navigasi Tunanetra, prototipe. 
 
 
I. PENDAHULUAN 
1.1 Latar Belakang Masalah 
 Penyandang tunanetra begitu 
mengandalkan indra peraba dan indra 
pendengaran sebagai penentu arah untuk 
bergerak saat berjalan. Tongkat adalah alat 
bantu yang umum digunakan oleh penyadang 
tunanetra untuk bergerak saat berjalan tetapi 
penggunaannya masih terbatas untuk 
memenuhi kebutuhan pada penyandang 
tunanetra. Sedangkan tongkat tuanetra yang 
dijual di toko-toko alat kesehatan atau toko-
toko online masih kurang efektif karena hanya 
mampu membaca penghalang dari satu arah 
saja. Skripsi ini akan mengembangkan dan 
merancang prototipe tongkat tunanetra yang 
lebih efektif mampu membaca dari banyak 
arah secara otomatis.  
 Prototipe Tongkat Navigasi Tunanetra 
ini menggunakan sensor ultrasonik umtuk 
membaca objek dari depan samping kanan dan 
kiri untuk mengaktifkan buzzer dan motor 
vibrasi sebagai petunjuk arah yang benar untuk 
penyandang tunanetra. buzzer dan motor 
vibrasi memiliki durasi aktif yang berbeda–
beda dari input sensor yang berbeda-beda dari 
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sensor depan, sensor kanan, dan sensor kiri.  
buzzer berguna untuk mendeteksi halangan 
melalui suara sedangkan motor vibrasi 
berguna mendeteksi halangan melalui getaran. 
1.2 Tujuan 
 Tujuan dari tugas ahir ini adalah 
inovasi dari alat bantu yaitu tongkat tunanetra. 
Yang diterapkan beberapa sistem dengan 
deteksi 3 arah depan, kanan, dan kirin. Buzzer 
dan Motor vibrasi sebagai penujuk arah agar 
penyandang tunanetra lebih mudah dalalam 
berjalan dan beratifitas. 
1.3 Rumusan Masalah 
Berdasarkan permasalahan yang terdapt 
pada latar belakang, disusun rumusan masalah 
sebagai berikut:     
1. Merancang Tongkat Navigasi Tunanetra 
berbasis arduino atmega 328 dan 3 sensor 
ultrasonik degan arah  yang berbeda-beda 
yaitu: arah depan, kanan, dan kiri untuk 
navigasi pada tongkat ? 
2. Bagaimana cara kerja dari semua sistem 
Tongkat Navigasi Tunanetra? 
1.4 Batasan Masalah 
 Di karenakan luasnya teori atau kajian 
tentang tongkat navigasi tunanetra ini. maka 
penulis melakukan pembatasan masalah 
sebagai berikut :   
1. Aat ini berbasis arduino uno dengan 
mikrokotroler Atmega 328. 
2. Mengunakan 3 buah sensor Ultrasonik 
depan, kanan, dan kiri. 
3. Mengunakan buzzer sebagai 
pendeteksi halangan melalui suara. 
4. Mengunakan Motor vibrasi 
 sebagai pendeteksi halangan melalui 
 getaran. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
II. METODE  PENELITIAN 
2.1 Diagram Alir Penyelesaian Masalah 
 
Gambar 2.1 Diagram Alir 
Penyelesaian Masalah 
 
2.2 Diagram Blok  
 
Gambar 2.2 Diagram Blok 
Uraian Diagram Blok sebagai berikut 
a. Baterai 9V dengan kapasitas arus 3000 
mA sebagai sumber daya untuk semua 
komponen-komponen Prototipe 
Tongkat Navigasi Tunanetra 3 arah. 
b. Arduino ATmega 328 sebagai otak 
 atau pengontrol seluruh sistem pada 
 Tongakat Navigasi Tunanetra. 
c. Sensor Ultrasonik depan, kanan, dan 
kiri membaca jarak yang telah di 
tentukan sebagai input  yang akan di 
proses arduino dengan mikrokontoler 
Atmega 328 untuk  memerintah 
buzzer dan motor vibrasi. 
d. Buzzer sebagai output untuk 
 memberi penanda jika ada 
 penghalang atau objek melalui suara. 
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e. Motor vibrasi sebagai output  untuk 
memberi penanda jika ada          
penghalang atau objek melalui 
getaran. 
2.3   Rangkaian Driver Seluruh Komponen 
Pada proses pembutan sebuah prototipe  
membutuhkan perancangan perangkat keras. 
Sebagai penunjang kinerja prototipe yang akan 
di buat. 
2.3.1  Rangkaian Driver Seluruh Kompone 
 
Gambar 2.3 Rangkaian Driver Seluruh 
Komponen 
Keterangan untuk Gambar 2.2 : 
a. Sensor Ultrasonik Depan Vcc - 
pin 5V, GND – GND, Echo – pin 
3, dan Trig – pin 4 
b. Sensor Ultrasonik Kanan Vcc – 
pin 5V, GND – GND, Echo – pin 
8, dan Trig – pin 9 
c. Senseor Ultrasonik Kiri Vcc - pin 
5V, GND – GND, Echo – pin 11, 
dan Trig – 12 
d. Buzzer (+) ke pin 6 dan GND ke 
GND 
e. Motor vibrasi (+) ke Buzzer dan 
GND ke GND 
f. Baterai (+) ke (+) Arduino dan (–) 
ke (–) Arduino 
g. Saklar terhubung ke (+) Baterai 
 
2.4 Perancangan Perangkat Lunak 
 Pada proses pembuatan prototipe 
mebutuhkan perancangan perangkat Lunak. 
diagram alir prototipe. 
 
 
 
 
2.4.1 Diagram Alir Bagian Depan 
 
Gambar 2.4 Diagram Alir Tongkat Tunanetra 
  Sensor Ultrasonik Depan 
2.4.2 Diagram Alir Bagian Kanan 
 
Gambar 2.5 Diagram Alir Tongkat Tunanetra 
  Sensor Ultrasonik Kanan 
2.4.3 Diagram Alir Bagian Kiri 
 
Gambar 2.6 Diagram Alir Tongkat Tunanetra 
  Sensor Ultrasonik Kiri 
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III HASIL DAN PEMBAHASAN 
3.1 Pengujian Tegangan (volt) 
 Pada pengujian prototipe ini bertujuan 
untuk mengetahui tegangan (volt) pada setiap 
komponen penunjang prototipe Tongkat 
Navigasi Tunanetra. 
Tabel 3.1 Hasil pengujian tegangan (volt) 
Sumber : pengujian  
Tabel 3.1 adalah hasil pengujian 
dengan bantuan Avometer untuk mengetahui 
tengangan (volt) pada setiap koponen 
penunjang Tongkat Navigasi Tunanetra.  
Berdasarkan dataShee tegangan pada 
setiap komponen penunjang sebagai berikut 
 a. Sensor Ultrasonik HCSR04  
     tegangan 5 V 
b. Buzzer tegangan 3V 
c. Motor vibrasi tegangan3V 
Berdasarkan pengujian menggunakan 
Avometer : 
a.  Sensor Ultrasonik depan tegangan      
 4,9V 
b. Sensor Ultrasonik kanan tegangan 
 4,7V 
c. Sensor Ultrasonik kiri tegangan 4,5V 
d. Buzzer tegangan 2,3V 
e. Motor vibrasi tegangan 2,3V 
Gambar 3.1 Grafik Hasil Pengujian 
Tegangan(volt) 
 Berdasarkan Gambar 3.1 dapat di 
simpulkan hasil pengujian tegangan pada 
prototipe yang di lakukan dengan alat ukur 
Avometer tidak jauh berbeda dari datasheet. 
3.1.1 Penghitungan Matematik Mencari 
Tegangan Volt Pada Komponen 
 Penghitungan matematik untuk 
mencari tengangan (volt) pada setiap 
komponen. 
Diketahui arus (ampare) 
Sensor depan : 13 mA 
Sensor kanan : 12 mA 
Sensor kiri     : 13 mA 
Buzzer            : 25 mA 
Motor vibrasi: 25 mA 
Sebelum mencari V harus menemukan  R 
(Resistansi Ohm) 
Mencari V pada sensor depan : 
  R1  = V/I 
         = 4.9 V/13 mA 
         = 0.376 Ohm 
  V1 = I x R 
        = 13 mA x 0.376 Ohm 
        = 4.9 V 
Mencari V pada sensor kanan :  
    R2 = V/I 
          = 4.7 V/12 mA 
          = 0.391 Ohm 
   V2 = IxR 
         = 12 mA x 0.391 Ohm 
         = 4.7 V 
Mencari V pada sensor Kiri : 
     R3  = V/I 
            =  4.5 V/13 mA 
            =  0.346 Ohm 
   V3 = IxR 
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         = 13 mA x 0.346 Ohm 
         = 4.5 V 
Mencari V pada Buzzer dan Motor vibrasi : 
   R4 = V1+V2/I1+I2 
         = 2.3 V + 2.3 V/ 25 mA + 25 mA 
         = 4.6 V/50 mA 
         = 0.092 Ohm 
   V4 = IxR 
          = 50 mA x 0.092 Omh 
          =  4.6 V 
 V total = V1+V2+V3+V4 
             = 4.9 V+4.7 V+4.5 V+4.6 V 
             = 18.7 V 
Jadi V total berdasarkan pengujian dan 
peghitungan matematik adalah 18.7 V. 
Rata-rata  tegangan  = V total / 4 
  = 18.7 / 4 
   = 4.6   
berdasarkan jumlah total tegangan 
rata-rata diketahui 4.6 V Jadi  
3.2 Cara kerja Prototipe Tongkat Navigasi     
Tunanetra 
Cara kerja pertama nyalakan sumber 
tegangan baterai 9V arus 3000 mA dengan 
menekan tombol ON/OFF agar semua 
komponen dapat bekerja. Setelah itu sensor 
Ultrasoik sebagai input yaitu sensor depan, 
kanan, dan kiri  akan membaca penghalang 
yang telah di tentukan. Dan mengirim data 
input ke arduino. Data akan di proses oleh 
arduino kemudian hasil proses arduino 
memberikan perintah ke buzzer dan motor 
vibrasi untuk aktif. buzzer dan motor vibrasi 
adalah outputnya. Perintah untuk buzzer dan 
montor vibrasi  aktif pada setiap sensor 
berbeda – beda. Sensor depan  jarak yang di 
tentukan 0-90 cm buzzer dan motor vibrasi 
akan aktif  selama 2.0 detik. Sensor kanan 
jarak  yang di tentukan 0-60 cm Buzzer dan 
motor vibrasi akan aktif selama 1.0 detik. 
sensor kiri jarak yang  di tentukan 0-60 cm 
buzzer dan motor vibrasi akan aktif selama 0,6 
detik. Perbedaan durasi aktif  buzzer dan 
motor vibrasi untuk membedakan arah 
datangnya halangan Sehingga kesimpulan 
yang diperoleh dari cara kerja prototipe 
Tongkat Navigasi Tunanetra bekerja sesuai 
dengan yang telah direncanakan. 
3.3  Cara Kerja PrototipeTongkat   
Navigas Tunanetra Berdasarkan 
Matematik. 
 Cara kerjaprototipe Tongkat Navigasi 
Tunanetra secara matematik mendeteksi 
halangan atau objek sebenarnya sama dengan 
cara kerja Sensor Ultrasonik HC-SR04 
mendeteksi objek pada jangkauan sensor. 
Dengan rumus dasar HC-SR04   
        
 
 
berikut ini contoh penghitungan matematik 
pada setiap sensor Tongkat Navigasi 
Tunanetra. 
S = jarak antara sensor dengan objek 
t = waktu tempuh gelombang Ultrasonik dari 
trasmiter ke receiver 
V = kecepatan suara (340m/s berdasarkan 
datasheet Sensor Ultrasonik) 
 Sebelum mengetahui jarak antara 
sensor dengan objek harus mengetahui terlebih 
dahulu t (waktu tempuh trasmiter ke receiver) 
Berdasarkan rumus fisika mencari t adalah 
   
 
 
 
a. Cara kerja prototipe secara matematik 
sensor bagian depan 
  V = 340 m/s 
 Misalkan: S = 90 cm (dari  contoh 
pembacaan objek sensor depan) 
  t = 90cm 
           340m/s 
    = 0.264 
    = 0.264 x 2 (karena trasmiter 
dan reciever maka x2) 
    = 0.528s 
 Jadi t adalah  0.528s 
 Mencari jarak sensor bagian depan 
berdasarkan rumus dasar Sensor Ultrasonik 
HC-SR04.  
  S = 340m/s.t 
            2 
     = 340m/s.0.528s 
                                      2 
     = 89.76 
     = 90 cm 
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Jadi dari peghitungan matematik yang telah 
dilakukan  jarak pembacaan sensor depan pada 
objek adalah 90 cm. 
 
Gambar 3.2 Cara Kerja Sensor Berdasarkan 
Matematik (contoh sensor depan) 
a. Cara kerja prototipe secara matematik 
sensor bagain kanan dan kiri 
Sensor kanan dan kiri sama–sama memiliki 
jarak pembacaan objek 0-60 cm. 
Misalkan S = 60 cm (dari contoh pembacaan 
objek sensor kanan dan kiri) 
  t = 60cm 
      340m/s 
    = 0.176s 
    = 0.176sx2 (karena trasmiter 
               dan reciever maka x2) 
    = 0.352s 
Jadi t adalah 0.352s 
Mencari jarak sensor bagaian kanan dan kiri 
berdasarkan rumus dasar Sensor Ultrasonik 
HC-SR04. 
S = 340m/s.t 
                          2 
  = 340ms.0.352 
            2 
  = 59.84 
= 60 cm 
Jadi dari peghitungan matematik yang 
telah dilakukan  jarak pembacaan sensor kanan 
dan sensor kiri pada objek adalah 60 cm. 
 
Gambar 3.3 Cara Kerja Sensor Berdasarkan 
 Matematik (contoh sensor kanan dan 
sensor kiri) 
 Dari data Sensor Ultrasonik depan S 
merupakan jarak pembaca halangan 0-90 cm 
dan t merupakan waktu transmiter ke reiciver 
0.528s. Sendangkan sensor bagian kanan dan 
kiri S jarak 0-60cm dan t waktu 0.352s. Dari 
pembacaan sensor mengidentifikasi adanya 
halangan atau objek akan mengaktifkan 
Buzzer dan Motor vibrasi. 
 Dari penghitungan matematik yang 
telah dilakukan cara kerja prototipe secara 
matematik dengan mencari jarak (S) tetapi 
terlebih dahulu mencari t (waktu tempuh 
Transmiter ke Receiver). 
Tabel 3.2  Hasil Penghitungan Matematik 
Setiap sensor
 
Sumber : Penghitungan 
Tabel 3.2 adalah hasil penghitungan 
matematik pada setiap sensor. Sehingga dari 
hasil penghitungan didapatkan kesimpulan 
bahwa prototipe Tongkat Navigasi Tunanetra  
bekerja sesuai dengan yang telah 
direncanakan.  
3.4 Penghitungan Matematik Mengetahui  
      Daya dan Masa Penggunaan Baterai 
 Untuk mengetahui masa penggunaan 
baterai pada prototipe harus mengetahui 
terlebih dahulu berapa total beban pada 
seluruh komponen prototipe berikut adalah 
tabel hasil pengujian arus pada setiap 
komponen dengan menggunakan Avometer. 
Tabel 3.3  Hasil Pengujian Arus Setiap 
Komponen 
 
Sumber : Pengujian 
Tabel 3.3 adalah hasil pengujian 
dengan menggunakan Avometer untuk 
mengetahui arus pada setiap komponen 
dengan bentuk grafik sebagaimana Gambar 3.4 
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Gambar 3.4 Grafik Hasil Pengujian Arus  
(mA) 
Gambar 3.4 adalah grafik  hasil 
pengujian arus. Warna biru yang didapat  
merupakan hasil pengujian menggunakan 
avometer sedangakan untuk warna oranye 
berdasakan datasheet setiap komponen. Hasil 
pengujian arus pada komponen sedikit berbeda 
dari datasheet pada setiap komponen dan pada 
datasheet total arus yang mengalair pada 
komponen seharusnya 250 mA sedangkan dari 
hasil pengujian dengan menggunakan 
avometer total arus yang mengalir pada 
komponen 193 mA. Sehingga kesimpulan 
yang didapatkan pada pengujian ini  adalah 
arus yang mengalir sudah memenuhi syarat 
untuk membuat semua komponen bekerja 
sesuai yang diinginkan. 
 Dari hasil Pengujian beban pada tiap 
komponen dilakukan penghitugan untuk 
mengetahui masa penggunaan baterai sebagai 
berikut :  
Sebelumnya harus mengetahui beban 
total terlebih dahulu. 
Beban total = I1+I2+I3+I4+I5+I6 
                     = 13 + 12 + 13 + 25 + 25 
             + 105 = 193 mA 
 Berdasarkan datasheet baterai 
memiliki tegangan 9V dengan kapasitas arus 
3000 mA 
Masa penggunaan = kapasitas arus 
baterai / beban total 
                               = 3000 mA / 193 mA 
       = 15.54 
                               = (15 jam 54 menit) 
Menghitung daya : 
  P  = V X I 
                  = 193 mA = 0,193A 
         = 9V x 0,193A 
         = 1,7 Watt 
 Dari hasil penghitungan matematik 
yang telah dilakukan prototipe Tongkat 
Navigasi Tunanetra membutuhkan daya 
sebesar 1,7 Watt sehingga masa penggunaan 
baterai berdasarkan hasil penghitungan dapat 
digunakan selama 15 jam 54 menit. 
3.5 Hasil Pengujian Prototipe Secara  
Menyeluruh 
 Pengujian ini bertujuan untuk 
mengetahui sistem kerja prototipe apakah 
sudah sesuai dengan yang dinginkan. 
Tabel 3.4 Hasil Pengujian Seluruh Sistem 
Kerja Tongkat Navigasi Tunanetra 
 
Sumber : Pengujian 
Tabel 3.4 adalah data hasil pengujian 
secara menyeluruh pada sistem kerja prototipe 
di setiap sensor. 
Sensor depan : menentukan jika ada 
penghalang < 90 cm (0 – 90 cm) Buzzer dan 
Motor vibrasi HIGH (ON) dengan durasi  2.0 
detik. Dan jika sensor depan membaca 
penghalang lebih dari  90 > cm (90 – 400 cm) 
maka Buzzer dan Motor vibrasi akan LOW 
(OFF).  
 Sensor kanan : menentukan jika ada 
penghalang < 60 cm (0 – 60 cm) Buzzer dan 
Motor vibrasi HIGH (ON) dengan durasi 1.0 
detik. Dan jika sensor kanan membaca 
peghalang lebih dari 60 > cm (60 – 400 cm) 
Buzzer dan Motor vibrasi akan LOW (OFF). 
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 Sensor kiri : menentukan jika ada 
penghalang < 60 cm (0 – 60 cm) Buzzer dan 
Motor vibrasiHIGH (ON) dengan durasi 0.6 
detik. Dan jika sensor kiri membaca peghalang  
60 > cm (60 – 400 cm) Buzzer dan Motor 
vibrasiakan LOW (OFF).  
 Jarak pembacaan penghalang dari ke 3 
sensor berbeda–beda. karena sensor depan  
membaca penghalang dengan jarak 0-90 cm, 
sensor kanan dan sensor kiri 0-60 cm 
alasannya agar pengguna tidak bingung 
menentukan seberapa dekat penhalang atau 
obejek karena itu diberi patokan 0-90 cm dan 
0-60 cm. Nyala buzer dan Motor vibrasi 
berbeda-beda agar mempermudah pengguna 
memahami arah adanya halangan dari depan, 
kanan, dan kiri dengan durasi Buzzer dan 
Motor vibrasi aktif dari arah depan 2.0 detik 
(panjang), dari arah kanan 1.0 detik (sedang), 
dan dari arah kiri 0,6 detik (pendek). Sehingga 
kesimpulan dari pembuatan prototipe Tongkat 
Navigasi Tunanetra berdasarkan hasil 
pengujian yang telah dilakukan sistem kerja 
prototipe sudah bekerja sesuai dengan yang 
diinginkan. 
3.6 Keberhasilan Sistem pada Uji Coba 
Prototipe Tongkat Navigasi        
Tunanetra 
 Berikut ini adalah Serial Monitor pada 
arduino IDE berdasarkan sistem kerja 
prototipe Tongkat Navigasi Tunanetra. 
 
Gambar 3.5 Serial Monitor Arduino IDE 
Sumber : Perancangan Perangkat Lunak 
 Gambar 4.7 adalah Serial Monitor 
pada Arduino IDE garis warna merah pada 
sensor depan, garis warna biru pada sensor 
kanan, dan garis warna kuning pada sensor 
kiri. Jadi diketahui keberhasilan sistem 
berdasarkan serial monitor telah dapat di 
buktikan sistem telah bekerja sesuai yang 
diinginkan tanpa terjadinya eror buzzer dan 
motor vibration aktif (ON) dengan jarak yang 
ditentukan. 
 Dari 10 kali percobaan yang dilakukan 
pada prototipe Tongkat Navigasi Tunanetra 
dengan meteran yaitu : 
a. Sensor depan 10 kali percobaan 
tidak ada eror 
b. Sensor kanan 10 kali percobaan 
tidak ada eror 
c. Sensor kiri 10 kali percobaan tidak 
ada eror 
Tongkat Navigasi Tunanetra telah bekerja 
sesuai dengan jarak yang ditentukan dan 
mendapatkan hasil 100% benar tidak ada eror. 
 
IV KESIMPULAN DAN SARAN 
 Kesimpulan yang di dapat dari hasil 
pengujian prototipe Tongkat Navigasi 
Tuananetra  sebagai berikut : 
1. Merancang kerja Arduino dan 3 sensor 
dengan arah yang berbeda-beda agar dapat 
nendeteksi halangan atau objek dari depan, 
kanan, dan kiri. 
a. Mendeteksi halangan atau objek dari 
 depan dengan jarak 0-90 cm. dengan 
 durasi aktif  buzzer dan Motor
 Vibration 2 detik (suara dan getaran 
 panjang). Untuk mengatur perintah 0-
 90 cm dan durasi 2 detik 
 menggunakan pemrograman pada 
 Software Arduino IDE. 
b. Mendeteksi halangan atau objek dari 
 kanan dengan jarak 0-60 cm dengan 
 durasi aktif  buzzer dan Motor
 Vibration 1 detik (suara dan getaran 
 sedang). Untuk mengatur perintah 0-
 60 cm dan durasi 1 detik  
 menggunakan  pemrograman pada 
 Software Arduino IDE. 
c. Mendeteksi halangan atau objek dari 
 kiri dengan jarak 0-60 cm dengan 
 durasi aktif Buzzer dan Motor 
 Vibration 0.6 detik (suara dan getaran 
 pendek). Untuk mengatur perintah 0-
 60cm dan durasi 0.6 detik 
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 menggunakan pemrograman pada 
 Software Arduino IDE 
2. Cara kerja dari semua sistem Tongkat 
Navigasi Tunanetra.Saklar ON/OFF untuk 
mengaktifkan prototipe dengan baterai 9V 
dan arus 3000 mA. Arduino uno dengan 
mikrokotroler Atmega 328 sebagai 
pengendali prototipe. dengan menerima 
input pembacaan halangan dari sensor 
Ultrasonik. Sensor depan 0-90 cm, sensor 
kanan 0-60 cm, dan sensor kiri 0-60 cm 
dari data sensor membaca adanya halangan 
atau objek Arduino memberikan perintah 
pada Buzzer dan Motor vibrasi sbagai 
output untuk aktif dengan durasi aktif yang 
berbeda-beda durasi arah depan 2 detik, 
kanan 1 detik, dan kiri 0.6 detik pada 
pembacaan tiap sensor agar pengguna dapat 
membedakan arah datangnya halangan. 
4.2 Saran 
  Dari hasil penelitian prototipe penulis 
menyarankan untuk penggembangan 
selanjutnya yaitu : 
a. Untuk  penggembangan selanjutnya di 
harapkan sudah tidak menggunakan  
tongkat. bisa menggunkan sarung 
tangan agar lebih efisien. 
b. Perlu di tambahkan alat pengisi baterai 
seperti powerbank dan charger agar 
lebih efisien ketika baterai telah habis 
dengan mudah di isi kembali. 
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